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(67) [."invention a pour objet un dispositif de securite pour la 
protection du personnel present dans la zone de travail d'un 
robot qui est eonstitus par une parol daformsbte deiimitant ia 
zone de travail st qui est muni de moyens ds detection 
susceptibles de provoquer I'arr&t d'urgence du ionctionnemerst 
du robot ers cas de choc du personnel contra is paras", ou 
d'impuision mecanique pouvant presenter un risque pour le 
personnel. 

SeSon i'invention, is parci deformable 24 est constitute par 
un rrtaillsge 28 maintemi tendu entre deux supports 28. les 
moyens de detection 32 tent commandos mecaniqtiernent par 
un organs de liaison 34 reiie au maillage 28 ou Indus dans 
ceiui-ci. 

Application a la protection du personnel evoluarit dans la 
zone de travail d'un robot notammerti Sors dos phases d'ap- 
prerttissaga ou d'sntretien ds ce 
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^ME^S IJJf JPS. SECURITE POUR LA PROTECTION DP PE RSONNEL 
gg BSPNT DANS LA ZONE DE TRAVAI L D ' ON ROBOT . 

La presents invention a pour objet un dispositif de 
securite pour la protection du personnel present dans 
la son© de travail d'un robot. 
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Contrairement aux machines semi-automatiques , telles 
que par exemple les presses., qui necessite.it une pre- 
sence humaine dans leur environnement, l.es robots 
industriels, durant leur phase automatique , fonction- 
nent en I s absence de toute personne . Cette technique a 
done pour effet d' eloigner Is personnel des machines 
et des produits traites. Cet eloignement de la zone de 
travail du robot est un facteur de securite important 
mais 11 ne peut cependant pas etre garanti en toufces 
circonstances et une presence inopportune du personnel 
est tou jours a redouter. En effet, par exemple les 
operations de reglage et d ' apprentissage necessitent 
une presence du personnel dans" 1 'environnement imme- 
diat du robot, et durant ces phases I 1 homme peut etre 
en relation naturelle ou accidentelle avec les parties 
mobiles du robot. Le risque de collision de l'homme 
avec le robot est dans ces cas precis important, une 
25 personne pouvant etre blessse lors du mouveroent du 
robot so.it directement par une partis de celui-ci, 
soil par une piece en cours de manipulation ou par un 
outil solidaire du bras. 
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En vue de remedier a. ces inconvenients , on a deja pro- 
pose de delimiter la zone de travail d'un robot au 
moyen d'un faisceau lumineux, combine a un res.eau de 
photo-detecteur , dont toute interruption par une par- 
tie quelconque du corps d'une personne qui serait pro- 
le tee par le robot provoque 1' arret d'urgence du 
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fonctionnement du robot. Cette solution, similaire a 
celie equipant les machines classiques telles que des 
presses, n est pas satisf aisante dans tons les cas et 
notamment lorsqu'ella a pour but de separer deux zones 
d< action de deux robots disposes I'un a cote de I' autre ; 
en effet, dans ce cas, 1 ' interruption du premier robot 
ayant projetee le personnel dans le faisceau, n'evite 
pas tout contact accidentel de celui-ci avec le robot 
suivant sauf a provoquer 1 'arret concommitent du second 
robot, ce qui n'eviterait pas le contact physique sur 
les organes mecaniques oraches. 



Dans ie but de resoudre les problemes qui visnnent 
d'etre mentionnes, la presente invention propose un 

IS dispositif de securite, caracterise en ce qu'il est 

constitue par une parol deliroitant la zone de travail 
qui est munie de fnoyens de detection- susceptibies de 
provoquer 1' arret d'urgence du f onctionnement du robot 
en cas d' impulsion sur iadite paroi, choc de personnel 

20 ou contact mecanlque du a un dysf onctionnement . 

On comprend que grace a un tel dispositif, on provoque 
l f arret souhaite du robot dans le cas oh par exemple le 
personnel est projete centre la paroi par le bras du robot taut 
en evitant une penetration intempestive du personnel 

25 dans une zone attenante a la zona de travail du robot, 

Selon une autre caracteristigue de 1 ! invention, la 
paroi est une paroi deformable, 

30 II est en effet particulieressent avantageux de prevoir 
une parol legerement deferrable de facon a rendre 
minimal les consequences du choc contre la parol et 
mexistants les risques de col'ncesnent . 
Selon ie mode de realisation propose, la paroi defer- 

35 triable est un snailiage maintenu tendu entre deux supports 
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delimitant la paroi ainsi constitute, les raoyens de 
detection etant commandes mecaniquement par un organe 
de liaison relieau maillage . Le maillage est avanta- 
cjeusement constitue par un filet tendu entre deux 
s poteaux verticaux-.,. 

On decrira maintenant 1' invention en se referent au 
dessin annexe dans lequei ; 

10 ~ la figure 1 est una vue schematique representant una 
ehaine de production dont une zone de travail d'un 
robot est equips© d'un dispositif de securite realise 
conformement aux enseignements de la presents invention ; 

15 ~ et la figure 2 est une vue de face du dispositif de 
securite utilise a la figure 1. 

On a represents a la figure 1 une partie d'une chains 
de transfert comportant deux postes de transfert 10 et 

20 12. sur lesquels sont rea Usees deux operations consslcu- 
tivea par deux robots 14 et 16. La zone devolution du 
premier robot 14 est delimitee premierement par une 
serie de panneaux ou de grilles mobiles IS disposes au 
voisinage de la chains de transfert lors des interven- 

25 tions dans la zone du robot et deuxiernement par un 

grillage 20 situe a 1 'oppose des panneaux de protection 
18 h l'arriere du robot 14. La zone de travail du robot 
est fflunie d'un portillon 22 permettant .1 ' entree du per- 
sonnel dans la zone de travail pour psrmettre la rsa- 

30 lisation des phases d 1 apprentissage ou d'entretien du 
robot 14. 

En phase de fonctionnement autcmatique, la zone d 'evo- 
lution du robot 14 est bien entendu degagse de toute 
35 presence du personnel, 1 1 entree de ce dernier par le 

portillon 22 devant assurer, d'une facon connue en soi, 
I 3 arret automatique du fonctionnement du robot. 
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La zone d 'evolution du robot 14 est delintitee latera- 
iement par deux parois identiques 24 qui sont reall- 
eges con for moment aux en-seignements de -la presents 
invention de faqon a constituer un dispositif de secu- 
rite pour le personnel present dans la zone d 'evolu- 
tion du robot notamment dtirant les phases d'apprentis- 
sage et d'entretien mentionnees plus haut. 

Comroe on peut le constater a la figure 2, chacune des 
parois 24 est une parol deformable constitute par un 
filet 26, Le filet 26 est maintenu tendu .entre deux 
poteaux verticaux 28 au moyen de ressorts de traction 
precontracts 30. La parol deformable 24 est muni© de 
moyens de detection 32 prevus pour provoquer I 1 arret 
d 'urgence du fonctionnement du robot en cas de choc du 
personnel contra le filet deformable 26 . On a repre- 
sent©' de faq:on schematique a la figure 2 utis commands 
mecanique des moyens de detection 32 par un cable 34 
raaintenu sous tension et relxe au filet de protection 26 , 

Le fonctionnement du dispositif de protection qui vient 
d'etre decrit est tres simple, touts impulsion exercee 
par une personne de meme que tout choc accidental du 
personnel contre le filet 2S, lorsqu'il est projete par 
le bras du robot contre le filet, provoque la command© 
des moyens de detection 32 qui assurent immediatement 
1 'arret d'urgence du fonctionnement au minimum des deux 
robots de part et d' autre du filet j dans 1 'example, 
I' impulsion sur le filet 26 arretant les robots 14 et It 
Le caractere deformable du filet 26 permet d 'evit.es.- que 
le personnel projete par le robot 14 ne penetre daxss la 
zone de travail du robot attenant 16 tout en lux evi~ 
tant des traumatismes graves dus a la projection contre 
la parol 24 constitute par le filet 26, Le choix appro- 
prie du tarage des dispositif s de traction 30 et du 
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ma ill age au filet 26 permet de raaliser correctement 
la double fonction d' arret d'urgence et d r amortissement 
des chocs contre le filet 26„ 

De meme un mauvais f onctionnement dans la trajectoire 
d'un des robots, entraSnant une impulsion de ce der- 
nier sur le filet, interrompra le danger potential 
pour une personne intervenant eventuellernent dans la 
zone limitrophe du robot voisin » 
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R E V E ND I C A T I ON S 

1. Dispositif de securite (24) pour la protection du 
personnel present dans la zone de travail d'un robot 
(14), caracterise en ce qu'il est constitue par une 
paroi (24) deiinsitant la zone de travail et qui est 
munie de moyens de detection (32) susceptibles de pro- 
voquer 1' arret d'urgence du f onctionnement du robot en 
cas de choc du personnel contre la paroi (24). 

2. Dispositif de securite selon la revendieatiort 1, 
caracterise en ce que ladite paroi (24) est une paroi 
deform able „ 

3. Dispositif de securite selon la revindication 2 f 
caracterise en ce que ladite paroi deferrable (24) est un 
maillage ( 26 } maintenu tendu entre deux poteaux d ! orien- 
tation adapt.ee h la protection reeherchee en general 
verticaux ou horizontaux (28) delimitant la parol, lesdits 
moyens de detection (32) etant cammandes wScaniquement 
par un organs cie liaison (34) relie au maillage (26). 
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